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(3). Scaffolding and Fading 指導者は，学習者が困っている場
合のみヒントを提供する．
2.2 提案モデル




1 を加える．このとき正解数が 2 を上回る場合は 2 のままとす
る．間違えた場合，その問題の正解数を 1 を減じる．このとき
正解数が 0 を下回る場合は 0 のままとする．これらの正解数に
応じて認知的徒弟制理論の支援方法を切り替えながら提供する．
具体的には，正解数が 0 の問題が出題された場合は Modeling，
1の場合は Coaching，2の場合は Scaffolding and Fadingによ
る学習支援を提供する．
下記に提案モデルにおける各支援方法の概要を示す．
(1). Modeling ロボットは，問題が提示されてから 3秒後に問
題の解き方を学習者へ教示する．
(2). Coaching ロボットは，問題が提示されてから 3秒後に問
題のヒントを学習者へ提供する．





















































特徴抽出に優れている従来の基本 7 感情に関する CNN モデル
[2]も活用できると考えられる．そこで，取得した困惑と非困惑









































































































































正解率 再現率 精度 F値
















































[1] A.Collins et al. “Cognitive Apprenticeship: Teaching the Craft
of Reading, Writing, and Mathematics”, Essays in Honor of
Robert Glaser, Ebaum, HiLLsdale, NJ, 1989.
[2] O.Arriaga et al. “Real-Time Convolutional Neural Networks
for Emotion and Gender Classification”, arXiv:1710.07557,
2017.
